































e Control Unit 合Pow・r Supply Unlt 
車体の回転軌跡
(A) 駆動方式と車体の回転軌跡 (8) 自律型ロボットのための全体構成
図 1: 左右独立駆動方式 (A) と車体の回転軌跡および自律型のための全体構成 (B)
2.1 ロボット単体の設計方針
ここで製作するロボットは自律型で，リモートコントロールで外部より人により操作されるものでは






方式をできるだけ単純で制御がし易いように，図 1の (A) に示すような左右独立駆動方式を採用した [1] .
駆動のための心臓部となる動力源は，自律型ロボットでは外部からの電源供給を受けにくいために大き
な制約から選択の幅は限られる.そのため，動力となるモータには直流数 V 程度の DC モータかステッ
ピングモータの選択枝があるが ここでは入手も容易で比較的安価で制御もしやすい模型用の 3V 程度
の DC モータを用いた.
自律型のための制御構成
ロボットが自律的に行動するにはその頭脳となる CPU が必要不可欠となる.最近 PIC(Peripheral
Interface Controller) が各種出回っており，性能や安価であるのは魅力的である [8]. しかし将来の拡張
性を考慮した場合機能面で劣るので，今回は CPU として比較的安価で，しかも機能が豊富で開発環境
も一通り揃った H8CPU を用いたワンボードマイコン(秋月製 H8j3048F) を使った [7 ， 9] . CPU を中心






















DC motor x 2 
。。







供給電源には比較的安価に入手しやすく取扱いやすい充電式の単 3 型(1.2V，NiMH) 電池を組み合わ
せて， CPU 等の回路系と DC モータ用との 2 系統を組み合わせて用いた.
図 3(A)(B) は今回作成したロボット単体の外観である.
この製作したロボットを用いて相互作用やロボット同士の協調行動を観察するためには複数体のロボッ
トが必要である.そのため，同じ規格の 3 体のロボットを製作した.図 4は現在までに製作した 3 体の
群ロボットである.
3.2 動作させるためのソフトウエアの実装






(A) 上面がらの写真 (8) 正面からの写真
図 3: 今回製作したロボット単体の外観
図 4: 3 体の相互作用観察用ロボット
で表されるような IF・THEN ルールで構成する.
具体的に実装した主な状況判断と回避行動は，
1. if (前面センサ ON or 右前側センサ ON) thω(少し後退して左 90 0 回転)キ 【考えられる状
況]前方か右前方に障害物
2. if (左前側センサ ON) then (少し後退して右 90 。回転) =今前方か左前方に障害物





























通信方式を用いる [5 ， 8]. 図 5の (A) は赤外線送受信機間でデータのやり取りを行なう際のフォーマット
とである.
通信を行なうための方式は，通信速度:600μsecjlbit，変調周波数:38KHz，通信時間 24n1sec(40bitjfran1e)
とする.また送受信の制御は専用 IC ではなく， PIC(16F84A) を用いて行なう.送受信機は後で述べる
ように 4 対用いるため， CPU とのデータ通信はマルチフレクス方式とする.送受信用データとしてロ
ボットの ID に 3bit(0"-'7)，ロボット聞のコミュニケーションデータとして 5bit(0"-'lFH) 用いる.ロボッ
ト ID は受信した信号の発信元を識別するために用い，自分自身であれば障害物からの反射であると見
倣す.またコミュニケーションデータの内容については現在検討中である.
ロボットへの取り付けは図 5(B) のように前後左右の 4 箇所とする.これで通信相手のロボットや障
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